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L'invention concerne un dispositif de servo- 
direction, a repetition de mouvement hydraulique k 
distance, utilisable notamment pour la commande 
de vehicules de grandes dimensions. 

Une servo-direction hydraulique de veliicule com- 
prend g£n£ralement un ou plusieurs verins qui agis- 
sent sur les organes k d^placer et dont les mouve- 
ments sont commandos par un distributeur qui est 
asservi a la position de ces organes par une liaison 
m£canique. En effet, sur les veliicules classiques, 
du fait de la proximity du boitier de direction, du 
distributeur asservi et des verins de commande, il 
est aise de relier ces divers elements par des moyens 
mecaniques simples. 

Par contre, dans le cas de vehicules de grandes 
dimensions, tels que certains v6hicules articules par 
exemple, la distance existant entre le boitier de 
commande de direction et les ve*rins assurant la 
direction, est trop grande pour permettre la reali- 
sation d'une liaison mecanique et d'un bon rende- 
ment, pour assurer l'asservissement du distributeur 
de commande. II faut alors recourir a une commande 
a distance pour assurer cet avertissement. 

Le dispositif selon l'invention permet de rSaliser 
une telle commande k distance par un moyen 
hydraulique, en liant la position des organes k 
d^placer a la valeur des pressions regnant dans un 
circuit pilote de commande du distributeur asservi. 

Ce dispositif de servo-direction est essentielle- 
ment caract^risd en ce qu'il comporte deux circuits 
hydrauliques autonomes, alimentes par des pompes 
distinctes, Tun de ces circuits transmettant une 
commande par l'interm6diaire d'un controleur de 
pression actionne par un organe m&ranique et 
Pautre circuit executant cette commande par 
l'intermediaire d'un ou de plusieurs ve*rins, les 
organes mecaniques a commander, par exemple les 
deux parties d'un v6hicule articul6 dont on veut 
controler les mouvements relatifs, dtant lies par une 
chaine cine*matique appropriee dont les elements 
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sont assujettis au tiroir d'un distributeur asservi 
dispose* sur le circuit d'exdcution. 

Chacune des pompes de chacun des circuits 
hydrauliques pourra etre avantageusement en trai- 
nee par un moteur electrique independant du 
moteur du vghicule, de manure a pouvoir com- 
mander les deplacements d'une remorque attel6e 
a un v£hicule tracteur, meme lorsque le moteur de 
ce vehicule est arrets. 

Dans une forme de realisation pref6ree, le distri- 
buteur a tiroir prdvu sur le circuit d'execution sera 
un distributeur a centre ouvert, ce dispositif per- 
mettant d'eviter l'utilisation d'un by-pass et d'un 
accumulateur hydraulique de grandes dimensions et 
presentant l'avantage d'etre d'une conception simple 
tout en assurant un fonctionnement tres sur. 

Deux variantes du dispositif conforme a l'inven- 
tion, dans lesquelles le distributeur hydraulique 
asservi comporte respectivement deux sorties et trois 
sorties, en vue d'etre adapte a des ensembles meca- 
niques differents, seront ddcrites ci-apres, a titre 
d'exemples non limitatifs, en reference aux dessins 
annexed. 

Sur ces dessins : 

La figure 1 illustre l'application du dispositif 
conforme k l'invention a un vehicule articuld; 

Les figures 3 et 4 sont des vues a plus grande 
&helle, respectivement du controleur de pression 
et du distributeur hydraulique; 
. La figure 2 repr&ente une seconde variante du 
meme dispositif, appliquee a la commande de bra- 
quage de 1'essieu arriere d'une remorque de grandes 
dimensions; 

Les figures 5 et 6 sont des vues de detail, k plus 
grande 6chelle. 

En reference, d'abord, a la figure 1 : 

Sur cette figure est represent^ schematiquement 
un vehicule articuie, dont les changements de direc- 
tion resultent du d£placement angulaire relatif de 
la partie avant 1 par rapport a la partie arrive 2. 

La partie avant 1 du v£hicule est liee a sa partie 
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arriere 2 par un axe d'articulation 3. Lors de la 
marche en ligne droite, les axes de symetrie longi- 
tudinaux OX de la partie avant 1 et OY de la 
partie arriere 2 sont alignes. Pour provoquer le 
virage du vehicule, il est necessaire de rompre Tali- 
gnement des axes OX et OY, qui forment alors 
entre eux un angle <a. 

Cette rupture d'alignement est provoquee par 
Faction d'un ou plusieurs verins hydrauliques 4 
et 4', attaches par exemple en 6 et 6f k la partie 
arriere 2 du vehicule et agissant par Fintennediaire 
des embiellages 5 et 5' sur la partie avant 1 du vehi- 
cule. La figuration cinematique de ces verins et des 
embiellages n'est donnee id qu'a titre d'exemple 
et ne limite en rien Tinyention. Les dispositions 
relatives des differentes articulations ne seront done 
pas decrites en detail. 

Le probleme est par consequent de commander 
le deplacement des verins 4 et 4' de telle maniere 
qu*a chaque position du volant de commande de 
direction 7 corresponde une valeur bien determinee 
de Tangle a des axes OX et OY. 

Le volant 7 commande un boitier de direction 8 
et determine la position angulaire du levier 9. 
Done, a chaque valeur de /? doit correspondre une 
valeur determinee de 

Les verins 4 et 4' sont alimentes par une pompe 
hydraulique 13, protegee par un dapet de sur- 
pression 14; cette pompe leur fournit Thuile sous 
pression par rintermediaire d'un distributeur 
asservi 16. 

Le distributeur asservi 16 comporte une chaine 
cinematique differentielle 17, qui lie en permanence 
PembieUage 5 au poussoir 18. A toute valeur de 
Tangle a correspond une position determinee de ce 
poussoir 18. 

Le poussoir 18 commande le deplacement du 
tiroir 20 du distributeur asservi 16 par TintermS- 
diaire du ressort 19. Ce ressort 19 applique sur le 
tiroir 20 un effort F suivant le sens dans lequd 
il est sollicite. Cet effort est contrebalancS par Tac- 
tion de la difference des pressions hydrauliques PA 
regnant dans la tuyauterie A et dans la chambre 23 
du distributeur et PB regnant dans la tuyauterie B 
et dans la chambre 22. La difference des pressions 
PA et PB induit sur le piston 21, solidaire du tiroir 
20 du distributeur 16, une force ± F qui s'oppose 
a la force F due au ressort 19. 

Les pressions PA et PB sont fixees par le fonc- 
tionnement du controleur de pression 12 et sont 
liees a la position du volant 7 comme on Texpose 
ci-dessous. 

La position du volant 7 determine la position 
du palonnier 11 dont depend Tetat de compression 
des ressorts 26 et 27. Ces ressorts agissant sur les 
valves d'etrangiement 24 et 25, fixent la valeur des 
pressions PA et PB dans chacun des circuits A et B 
En effet, la pompe hydraulique 28, dont Tentrai- 
nement est effectue soit de preference par un moteur 
electrique, comme represente sur la figure 1, soit par 
le moteur du vehicule lui-meme, puise son hulle 



dans le reservoir 29 et la refoule dans les circuits A 
et B. Cette pompe est concue de telle maniere qu'elle 
debite dans chacun des circuits A et B une meme 
quantite dTmile. 

Ainsi, lorsque les ressorts 26 et 27, qui sont iden- 
tiques, presentent la meme hauteur sous charge, les 
pressions PA et PB sont identiques. Elles varient en 
fonction inverse des hauteurs sous charge des res- 
sorts 26 et 27, ces hauteurs etant geomStriquement 
liees par Taction du palonnier 11. 

On concpit aisement qu'a chaque position du 
volant, e'est-a-dire a chaque valeur de Tangle £, 
correspondent une valeur et un sens d'action de la 
force P induite par la difference des pressions PA 
et PB sur le tiroir 20. Lorsque les forces F et F' 
sont egales et opposees, le tiroir 20 occupe une 
position telle que les verins 4 et 4' sont immobilises. 

II est facile en combinant les caracteristiques des 
ressorts 26, 27 et 19, de la section du piston 21, des 
rapports des bras de leviers 9, 10 et 11, de Tembid- 
lage differentid 17 et des embiellages 5 et 5', de 
fixer une loi liant les variations de Tangle a. aux 
variations de Tangle (3, e'est-a-dire aux diverses 
positions du volant. 

On a done realise ainsi un dispositif de servo- 
direction, dans lequel Tasservissement en position 
du distributeur 16 est obtenu en utilisant les valeurs 
des pressions ^ang la transmission hydraulique a 
distance constituee essentiellement par le controleur 
de pression 12 et les circuits A et B. 

On va main tenant decrire la van ante du dispo- 
sitif representee sur la figure 2. Les organes de 
cette variante deja decrits en reference a la figure 1 
et remplissant les memes fonctions conservent les 
memes references, affectees de Tindice a. 

La figure 2 represente schematiquement un vehi- 
cule tracteur la auqud est attachee une remorque 
2a articulee en 3a. 

Le probleme consiste a lier Tangle <z des axes 
long^tudinaux Oi X t du tracteur et Oi Yi de la 
remorque a Tangle de braquage de Tessieu arriere 
39 de la remorque 2a, de maniere que a chaque 
valeur de a. corresponde une valeur de 

Le tracteur comporte une servo-direction hydrau- 
lique normale constituee pat la pompe 32 protegee 
par un clapet de surpression 33 alimentant le verin 
de servo-direction a distributeur incorpore 30. La 
liaison a partir du volant la, commandant le boitier . 
8a et le levier 9a, avec le verin asservi 30, est tout a 
fait classique et ne rentre pas dans le cadre de 
Tinvention. 

Le verin 37, qui est un verin a double effet, 
assure la commande du braquage de Tessieu arriere 
39 de la remorque 2a. Ce verin 37 est alimente par 
la pompe 13c et son dapet de surpression 14a, a 
travers le distributeur asservi 16a, qui est com- 
mande d'une part par Taction de Tembiellage diffe- 
rentid lla lie a la valeur de Tangle a et d'autre 
part par la difference des pressions PA et PB 
regnant respectivement dans les circuits A et B et 
dont la valeur est fonction de Tangle p de braquage 
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de Pessieu 39, du fait de Taction du controleur de 
pression 12a du paJonnier 11a et de la bielle 38. 

Le fonctionnement du distributeur asservi 16a et 
du contrdleur de pression 12a est identique k celui 
decrit dans le cas de la figure l.Hne sera done pas 
decrit plus en detail. 

On notera sur la figure 2 la presence d'un electro- 
distributeur 36 commande pax Pinterrupteur 35 et 
la batterie 34. Cet ensemble a pour seul but de 
court-circuiter ralimentation du distributeur 16a et 
du verin 37 par la pompe 13a si on desire ne pas 
braquer eventuellement Pessieu arriere 39 de la 
remorque 2a. 

Dans les formes de realisation de Pinvention qui 
viennent d'etre ddcrites, les distributeurs 16 et 16a 
sont representes sous la forme qu'ils pourront 
prendre si la servo-direction est du type dit « k 
centre ouvert ». Naturellement la commande decrite 
ci-dessus peut Vappliquer k n'importe quel type de 
servo-direction a « centre ouvert » ou a « centre 
ferme », quel que soil le mode de realisation du 
distributeur proprement dit, pour autant que Por- 
gane de distribution puisse Stre commande par Pac- 
tion opposee d'un ressort 19 ou 19a et d'un piston 
hydraulique 21 ou 21a soumis aux pressions 
hydrauliques PA et PB. 

Neanmoins, les systemes k centre ouvert pre- 
sentent Pavaniage d'offrir une grande suretd de 
fcnetionnement et d'etre d'une construction plus 
simple. 

RESUME 

L'invention a pour objet : 

1° Un dispositif de servo-direction, a repetition 
de mouvement hydraulique a distance, notamment 
pour vehicules articules de grandes dimensions, ce 




dispositif 6tant caracterise en ce qu'il comporte deux 
circuits hydrauliques autonomes, alimentes par des 
pompes distinctes, Pun de ces circuits transmettant 
une commande par Pintermediaire d'un controleur 
de pression actionne par un organe mecanique et 
Pautre circuit executant oette commande par Pinter- 
m6diaire d'un ou de plusieurs verins, les organes 
mecaniques a commander, par exemple les deux 
parties d'un vehicule articule dont on veut controler 
les mouvements relatifs, etant lies par une chaine 
cinematique appropriee dont les elements sont assu- 
jettis au tiroir d'un distributeur asservi dispose sur 
le circuit d'exdeution. 

2° Un dispositif selon 1° et selon les dispo- 
sitions suivantes appliquees separement ou en 
diverses combinaisons : 

a. Les pompes de chacun des circuits hydrau- 
liques sont des pompes electriques independantes 
du moteur du vehicule; 

b. Le distributeur hydraulique a tiroir du circuit 
d'exdeution est un distributeur a centre ouvert; 

c. Le controleur de pression est un d&endeur 
double a ressorts tares identiques; 

3° L'application du dispositif selon 1° ou 2°, 
k la commande par verin des mouvements relatifs 
d'une remorque et de son tracteur; 

4° L'application du dispositif selon 1° ou 2° 
k la commande du braquage de Pessieu arriere d'une 
remorque. 

Socidte* anonyme dite : 
MESSIER 
Par procuration ; 
Cabinet Brot 
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